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の工夫が必要になる O そのため， Lagrange 法や Newton -Euler 法に基づく再帰的アルゴリズムが提案
された。本研究では，むしろ今までに注目されていなかった Appel 法を取り上げ， これよって汎用シ
ミュレータが設計できることを様々な場合について検討し，実際にシミュレータ開発を行っているO 特
に， Appel 法が逆ダイナミックスとともに順ダイナミックスの導出にも使えることを示し，また，逆変
換や閉ループ系のダイナミックスの導出にも効率のよい方法を与えることを示している。また，ロボッ
ト作業の多くは，手先と作業対象との幾何学的拘束のもとで行われるが， このような拘束条件つきの力
学系の解析法を提案し，これに基づいて複数の力学系の連成する複合力学系のシミュレーションが可能
になることを示しているO なお，この考え方は，枝分れの力学系やループを含む力学系の解析にも，ま
た，モータロータの回転を考慮した動力学解析にも応用できる。
その他，開発したシミュレータを産業用ロボットに適用し，得られた結果をまとめるとともに，これ
より産業用ロボットの設計法や制御法に重要な指針が得られることを示唆しているo このように，本論
文はロポット工学のみならず広く機械工学の研究の発展に寄与しており，工学博士の価値あるものと認
める。
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